





















 This study aims to present a mobile robot system that can follow a specific person. Since the proposed system 
learns clothing features, physical features, and the position information of a target person, the target person does 
not need to have an extra device, such as smartphone, to send a signal to the robot. This online learning allows a 
user freely to choose any person as a target, and to change to a new target at any time. In addition, the proposed 
system uses a particle filter to predict the position of the target person when occluded. To evaluate the proposed 








































Particle filter の一般的な処理手順を以下に示す． 
（1）初期設定 
追跡対象座標の周辺に Particle を散布する．また，速度





各 Particle の尤度を計算する． 
（4）リサンプリング 
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図 1 Kinect 
 
   














から腰中央の距離の 3 つを算出し，3 次元特徴量として用
いる． 
3.3. アルゴリズム 






得する．衣服特徴は取得した 30 フレームの HSV ヒスト
グラムを平均化する．体格特徴は取得した 30 フレームの




Particle を Kinect が取得した追従対象者の脊椎中央骨格座
標周辺に散布する．この Particle は Kinect に対する 3 次元
相対座標に散布し，各座標軸に対する速度を設定する．
座標は平均値を脊椎中央骨格座標とした正規乱数で初期











対象者の衣服特徴と，Particle 周辺画素の HSV ヒストグラ
ムを Histogram Intersection[8]で比較することで求める．
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𝐿(𝑖) =  𝐿𝐻𝑆𝑉
(𝑖)





 そして，全 Particle の中で尤度が低い 70 個の Particle を
削除し，尤度が高いParticleに重ねて再配置する．この時，













































ℓ𝐷𝑖𝑠𝑡  =  
𝛽
𝛾√(𝐶𝑥 − 𝐵𝑥)2 + (𝐶𝑦 − 𝐵𝑦)
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図 4 移動ロボット     図 5 実験環境 
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 動作実験では移動ロボットとして，HCR Robot 社製の
Mobile Robot Kit を使用した．Kinect やノート PC を搭載






図 6 に示す．状況 1 では，追従対象者と共に 2 人の非対
象者が並進する．追従対象者にオクルージョンは発生し












直後にオクルージョンが発生する．状況 7 および状況 8
では，2 人の非対象者が同時に追従対象者と移動ロボット
の間を歩行することで，追従対象者にオクルージョンが
発生する．また，状況 8 では，追従対象者の近くを 1 人
の非対象者が並進する．状況 9 および状況 10 では，2 人
の非対象者が連続して追従対象者と移動ロボットの間を
歩行することで，追従対象者にオクルージョンが発生す








加速を行う．状況 11 および状況 12 は低速で加速する場
合と，高速で加速する場合の 2 条件を行う． 
 状況 1 ~ 10 では所期の動作を実現することができた．
例として状況 2 の動作を図 7 に示す．オクルージョン直
前ではParticleが追従対象者周辺に集合していることがわ





一方，状況 11 および状況 12 では低速条件と高速条件
の両方で所期の動作を実現することができなかった．例








状況 11 および状況 12 の高速条件で所期の動作を行え
なかった原因を考察する．提案手法Ⅰではロストフェイ
ズに入ると，Kinect が検出し，かつ Particle 重心周辺の探
索範囲に存在する人物が追従対象者らしいかを判定する．







































な人物検出機能を用いることで，状況 11 および状況 12
の高速条件に生じた問題点を解消することができると考
えられる．ただし，OpenPose は非常に処理負荷が高く, 多
くの PC に搭載されている GPU 性能ではリアルタイムで
の活用が難しいといった問題点もある． 
 次に，状況 11 および状況 12 の低速条件で所期の動作
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